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Politeknik Negeri Sriwijaya
Laporan akhir ini berjudul “Pengaturan Otomatis Gerak Kamera Pada
Robot Pendeteksi Logam di Air Tawar Berbasis Mikrokontroler ATMega 16”.
Mengingat keterbatasan manusia dalam mengobservasi bawah dasar air secara
manual, maka dibuatlah sebuah robot yang mampu mengobservasi di dasar air.
Dengan kamera dan metal detector yang terpasang pada robot maka akan
ditampilkan pada video monitor apa yang ada di dasar air serta akan diketahui
juga ada atau tidaknya logam. Pada laporan akhir ini bertujuan untuk merancang
agar kamera bergerak otomatis pada robot pendeteksi logam di air tawar berbasis
mikrokontroler ATMega 16. Alat ini menggunakan motor servo type tower power
SG90 sebagai penggerak kamera. IC Mikrokontroler mendapat tegangan sebesar
5V  dari power supply. Kemudian  motor servo akan bergerak pada posisi
90sampai130. Tampilan  pada kamera akan ditampilkan pada video monitor.
Ketika metal detector mendeteksi adanya logam maka metal detector mengirim
data ke ic mikrokontroler ATMega 16 untuk memberhentikan motor servo pada
posisi 110.
Kata Kunci : Motor Servo, Kamera, IC Mikrokontroler ATMega 16
vi
ABSTRACT
AUTOMATIC CONTROL THE MOTION OF THE CAMERA ON THE
ROBOT METAL DETECTOR IN FRESHWATER BASED
MICROCONTROLLER ATMEGA 16






Final report is titled “Automatic Control The Motion of The Camera on
The Robot Metal Detector in Freshwater Based Microcontroller ATMega 16”.
Given the limitations of human beings in observing the base water manually then
made a robot capable of observing at the base of the water. With camera and
metal detector are mounted on a robot will then be shown on the video monitor
what is on the base of water and will be known well or no metal. This final report
aims to design the camera moves automatically of the camera on the robot metal
detector in freshwater based microcontroller ATMega 16. This tool use a servo
motor type tower power SG90 as the driving camera. IC Microcontroller get
voltage of 5V from the power supply. Then the servo motor will move at position
90 to 130. The display on the camera will be shown on the video monitor. When
the metal detector detects metal then metal detector send data to the
microcontroller ATMega 16 to remove servo motor position 110.
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